Study of Path Tracking Method Based on Mobile Robot by 侯凤媛
自动化应用www.chinacaaa.com
传感检测及物联网系统
AS-MII 机器人采用 M68HC11A1 芯片作为微处
















测障碍的有效距离为 10~80cm。 图 2 为机器人防碰撞
传感器。 共有 4 个与防撞器连接在一起的防碰撞传感
器，可以检测是否撞上障碍以及碰撞发生的方位。 而




图 1 机器人橡皮车轮 图 2 防碰撞传感器
1.2 实验原理
电压比较器原理图如图 3 所示。 光电传感原理如
图 4 所示，传感器探头部分由半导体发光二极管 LED
与光敏电阻 R 构成。 当光线照射到地面材质，经材质
漫射或反射，照射在光敏电阻上，使其电阻值发生变
化。 不同材质对光吸收能力不同，光敏电阻阻值也随
之变化。 检验指示部分由 R5 与 LED2 构成，如图 5 所
示，当 output 口输出低电平（0）时，LED2 两端形成正




图 6 为分立的单组传感器电路图。 实际焊接电路
板布局如图 7 所示。
2.2 实物连接
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电 路 板 每 组 信 号 探 测 器 利 用 LED 光 源 与 光 敏 传 感
器组成一组传感器探 头，用 4 组 此 探 头 组 成 的 阵 列






















机器人可能发生的情况如图 9 所示。 利用传感器
探测路径，判断机器人行走信息。 1、2、3、4 为 4 组信号
探测器，根据它们在黑色区域（行走轨 迹）的 不 同 位









口 5、6、8、9 端，如图 10 所示。
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if( (md_1 & 0b1111) == 0b1001)
{
printf( "go straight\n" );
drive( 25 ,0);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b0011)
{
stop();
printf( "turn small left\n" );
drive( 10, -10);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b1100)
{
stop();
printf( " turn small right\n" );
drive( 10, 10);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b0001)
{
stop();
printf( "turn left \n");
drive( 15, -15);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b1000)
{
stop();
printf( "turn right\n" );
drive(15,15);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b0111)
{
stop();
printf( "turn left\n" );
drive(15,-15);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b1110)
{
stop();
printf( "turn right\n" );
drive(15,15);
}
if( (md_1 & 0b1111) == 0b1111)
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